EP 1643 274 A2

Européisches Patentamt
European Patent Office

(19) p)

Office européen des brevets

(11) EP 1643 274 A2

(12) DEMANDE DE BREVET EUROPEEN

(43) Date de publication:
05.04.2006 Bulletin 2006/14

(21) Numéro de dépot: 05109114.8

(22) Date de dépot: 30.09.2005

(51) IntCl.:

GO01V 3/08 (2006.01)

(84) Etats contractants désignés:
ATBEBG CHCY CZDE DKEE ES FIFR GB GR
HUIEISITLILT LU LV MC NL PL PT RO SE SI
SKTR
Etats d’extension désignés:
AL BA HR MK YU

(30) Priorité: 01.10.2004 FR 0410407
(71) Demandeur: Magneti Marelli Systémes

Electroniques S.A.S
86000 Chatellerault (FR)

(72) Inventeurs:

« LEROY, Benoit

86280, SAINT BENOIT (FR)
¢ Bianco, Patrick

92140 Clamart (FR)

(74) Mandataire: Texier, Christian et al

Cabinet Régimbeau
20, rue de Chazelles
75847 Paris cedex 17 (FR)

(54) Procédé de mesure de positionnement d’un organe mobile dans un cadre et de détection
d’un obstacle a proximité du cadre et/ou de I’'organe mobile, systéme associé

(57) L’invention concerne un procédé de mesure de
positionnement d’un organe (3) mobile dans un cadre (2)
et de détection d’un obstacle a proximité du cadre (2)
et/ou de 'organe mobile (3), comportant des étapes se-
lon lesquelles :

- unmodule (7) électronique relié a au moins une élec-
trode (10) apte a étre montée sur le cadre (2) et/ou
I'organe (3) mobile associé génére un signal électri-
que, I'électrode présentant une impédance électri-
que au module ;

FIG.8

- un capteur (70) du module (7) mesure la variation
de I'impédance électrique présentée au module (7),

- caractérisé en ce qu’il comporte une étape selon
laquelle :

des moyens de mesure de positionnement et de détec-
tion (79) déterminent la position de I'organe mobile (3)
dans le cadre (2) en fonction de la mesure de la variation
d’'impédance donnée par le capteur (70).

L’invention concerne également un de mise en
oeuvre du procédé.
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Description
DOMAINE TECHNIQUE GENERAL

[0001] La présente invention concerne un procédé de
mesure de positionnement d’'un organe mobile dans un
cadre et de détection d’un obstacle a proximité du cadre
et/ou de I'organe mobile selon le préambule de la reven-
dication 1.

[0002] Elle concerne également un systéme selon le
préambule de la revendication 9.

ETAT DE L’'ART

[0003] On connait des systemes détecteurs d’un obs-
tacle entre un cadre et un organe mobile associé.
[0004] Unexemple d'untel systéme, dansle casd’une
portiere d’'un véhicule, est représenté schématiquement
aux figures 1 a 4.

[0005] On distingue ainsi, sur les figures 1 a 4, une
portiere 1 comportant un cadre 2 supérieur et un organe
mobile associé 3. Dans I'exemple des figures 1 a 4, I'or-
gane mobile 3 est une vitre de portiére qui est actionnée
par un moteur d’entrainement 8. Le moteur 8 permet de
monter et de descendre la vitre 3 dans le cadre 2 de la
portiere 1.

[0006] Le cadre comporte unsystéme 9 détecteur d’un
obstacle. Dans le cas d’une portiére de voiture, I'obstacle
peut étre une partie du corps d’un passager par exemple.
Le systéme 9 est monté longitudinalement le long de la
partie supérieure du cadre 2, du cb6té de I'organe 3.
[0007] Comme le montre la figure 2, le systéme 9 dé-
tecteur comporte principalement deux pistes 5 électri-
quement conductrices maintenues séparées au repos
par des moyens souples élastiques 4 formant une struc-
ture sensiblement tubulaire fixée sur le cadre 2. Les pis-
tes 5 sont fixées sur les parois internes des moyens élas-
tiques 4, sur toute leur longueur. Les pistes 5 forment un
interrupteur ouvert au repos.

[0008] Le systéeme 9 détecteur comporte également
un module de commande 7 relié d’'une part aux pistes 5
et d’autre part au moteur 8. Le module 7 comporte des
moyens appliquant une tension électrique entre les pis-
tes 5.

[0009] La position de repos du systéme 9 correspond
ala situation dans laquelle aucun obstacle n’estintercalé
entre 'organe mobile 3 et le cadre 2. L’organe mobile est
en position basse ou intermédiaire par rapport au cadre
2, et peut étre actionné par le moteur 8.

[0010] Les figures 3 et 4 montrent que lorsqu’un obs-
tacle 6 est intercalé entre le cadre 2 et I'organe 3 lors de
la montée de I'organe 3, les pistes 5 entrent en contact
I'une avec l'autre du fait de la déformation des moyens
souples 4.

[0011] L’entrée en contact des pistes 5 au niveau de
I'obstacle 6 engendre un court-circuit qui est détecté par
le module 7. Des moyens dans le module 7 vérifient alors
la position de I'organe 3 par rapport au cadre 2 grace au
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moteur 8 — par exemple grace a un compte-tours.
[0012] Dans le cas de la présence d’un obstacle 6, les
moyens du module 7 détectent le court-circuit alors que
I'organe 3 n’est pas dans sa position haute par rapport
au cadre 2. Le module 7 provoque alors 'arrét du moteur
8, voire une commande de celui-ci propre a abaisser I'or-
gane 3.

[0013] On évite alors un écrasement fort de I'obstacle
6 entre le cadre 2 et 'organe 3, ou un endommagement
du moteur 8.

[0014] D’autres systémes sont également connus, et
utilisent par exemple des ultrasons en lieu et place d’un
courant électrique pour assurer la détection d’obstacle.
[0015] Des ultrasons sont envoyés dans une structure
tubulaire souple fixée sur le cadre et similaire a la struc-
ture tubulaire 4 des figures 1 a 4. Lors de la déformation
de la structure tubulaire due a la présence d’un obstacle
entre la vitre et le cadre, le trajet des ultrasons dans la
structure est modifié. Des moyens détectent cette modi-
fication et déterminent la position de I'organe mobile par
rapport au cadre. Sil'organe mobile n’est pas en position
haute, cela veut dire qu’un obstacle est présent entre
I'organe mobile et le cadre, et le moteur d’entrainement
est comme précédemment arrété, voire inversé.

[0016] D’autres systéemes sont également possibles.
[0017] On peut ainsi utiliser une mesure de la position
et de la vitesse de I'arbre moteur d’entrainement de I'or-
gane a travers deux capteurs Hall permettant de remon-
ter a la position et a la vitesse de I'arbre moteur (les cap-
teurs Hall sont face a une bague magnétisée solidaire
de I'arbre moteur). Lorsqu’un obstacle se présente, le
mouvement de la vitre est freiné, ce ralentissement est
détecté par le module électronique. En combinant cette
information avec la position de la vitre (déterminée en
relatif par le capteur de position qui travaille en relatif),
un calculateur détermine si I'obstacle se trouve dans la
zone d’antipincement (en haut du cadre), dans une si-
tuation de pincement (freinage du moteur) et s'’il faut réa-
liser un renversement de I'entrainement de la vitre.
[0018] On peut enfin utiliser une mesure de la position
et du courant du moteur. La mesure de la position est
réalisée par un capteur Hall et la mesure de courant par
un capteur de courant. Si la vitre se trouve dans la zone
d’antipincement (haut du cadre) et que 'obstacle appuie
surlavitre etlaralentit, cela sera détecté par une variation
du courant. En combinant les deux mesures de position
et du courant, le calculateur détermine s'il doit réaliser
un renversement de I'entrainement de la vitre.

[0019] Les systéemes précédents présentent cepen-
dant des inconvénients.

[0020] En effet, quelle que soit la rapidité d’arrét du
moteur d’entrainement dans le cas de la présence d’'un
obstacle, ce dernier est toujours un peu écrasé entre
'organe 3 etle cadre 2. Sans cet écrasement, la structure
tubulaire n’est pas déformée ou la vitre n’est pas ralentie
et 'obstacle n’est pas détecté.

[0021] Il s’ensuit que I'obstacle peut étre endommagé.
De plus, dans le cas ou I'obstacle est la partie d’'un corps
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d’un passager, cela peut étre trés génant du point de vue
de la sécurité, notamment pour les trés jeunes enfants.
[0022] US 5 621 290 divulgue une technique de dé-
tection d’obstacles utilisant la variation de la valeur d’'un
champ électrique émis par une électrode montée sur une
vitre ou sur un cadre et reliée a un oscillateur. La pré-
sence d’'un obstacle entre la vitre et le cadre provoque
une variation de la valeur du champ et provoque l'arrét
du déplacement de la vitre.

[0023] Une telle technique requiert la présence d’'un
obstacle volumineux ou d’un type particulier pour que la
détection puisse s’effectuer. Dans le cas d’un obstacle
qui n’est pas facilement détectable par une variation de
champ, il est possible que I'obstacle soit détérioré.

PRESENTATION DE L'INVENTION

[0024] L’invention propose de pallier ces inconvé-
nients.
[0025] Un but de I'invention est de proposer un systeé-

me de détection d’obstacle qui ne provoque pas d’écra-
sement, méme léger, dudit obstacle.

[0026] A cet effet, on propose selon I'invention un pro-
cédé selon la revendication 1.

[0027] Des modes préférentiels de mise en oeuvre du
procédé sont revendiqués dans les revendications se-
condaires.

[0028] L'’invention concerne égalementun systéme de
mise en oeuvre du procédé selon la revendication 9.
[0029] Des modes de réalisation préférentiels sont
présentés dans les revendications dépendantes.

PRESENTATION DES FIGURES

[0030] D’autres caractéristiques, buts et avantages de
I'invention ressortiront de la description qui suit, qui est
purement illustrative et non limitative, et qui doit étre lue
en regard des dessins annexeés sur lesquels :

- lesfigures 1 a 4, déja commentées, représentent un
systéme détecteur d’obstacle selon I'art antérieur,
les figures 2 et 4 étant des vues selon les coupes |l
et IV des figures 1 et 3 respectivement;

- la figure 5 représente schématiquement les élé-
ments principaux d’un systeme détecteur d’obstacle
selon l'invention;

- lafigure 6 représente schématiquement la compo-
sition d’'un module électronique d’un systéme détec-
teur selon I'invention, avec une impédance électri-
que présentée au module électronique;

- lafigure 7 représente schématiquement un mode de
réalisation de l'invention comportant deux électro-
des;

- lafigure 8 représente schématiquement un mode de
réalisation de I'invention comportant une seule élec-
trode, I'électrode étant montée sur un organe mobile
d’une portiere de voiture;

- lafigure 9Areprésente schématiquement le schéma
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équivalent du mode de réalisation de la figure 8 en
absence d’électrode de masse;

- la figure 9B représente schématiquement le mode
de réalisation de la figure 9A sous forme du schéma
équivalent de la figure 6 ;

- lafigure 10A représente schématiquement le mon-
tage équivalent de 'impédance de I'électrode de la
figure 8 lorsque I'obstacle est a I'extérieur d'un vé-
hicule, proche de I'électrode ;

- lafigure 10B représente schématiquement le mode
deréalisation de la figure 10A sous forme du schéma
équivalent de la figure 6 ;

- lafigure 11A représente schématiquement le mon-
tage équivalent de 'impédance de I'électrode de la
figure 8 lorsque I'obstacle est a I'intérieur d’'un véhi-
cule, proche de I'électrode ;

- lafigure 11B représente schématiquement le mode
deréalisation de la figure 11A sous forme du schéma
équivalent de la figure 6 ;

- lafigure 12 représente schématiquement le monta-
ge équivalent de I'impédance de I'électrode de la
figure 8 lorsque I'obstacle est a I'extérieur du véhi-
cule, mais éloigné de I'électrode.

- lafigure 13 représente schématiquement une cour-
be d’apprentissage de la valeur donnée par le cap-
teur en fonction de la position de I'organe dans le
cadre ;

- lafigure 14 montre la mise en place de courbes li-
mites sur une courbe selon la figure 13 ;

- les figures 15 montrent un recalage des courbes li-
mites lors de la vie du systéme ;

- lafigure 16 montre la détection d’un obstacle par un
écart par rapport a une position attendue de 'organe
dans le cadre ;

- lesfigures 17 montrent différentes stratégies de dé-
tection d’obstacles ; et

- lafigure 18 montre la mise en place d’un réseau de
seuils et de courbes limites.

[0031] Surl'ensemble des figures, les éléments simi-
laires portent des références numériques identiques.

DESCRIPTION DETAILLEE

[0032] La figure 5 représente schématiquement les
éléments principaux d’'un systéeme détecteur et de me-
sure de positionnement selon 'invention, ainsi que leurs
interactions avec I'extérieur.

[0033] Ondistingue ainsi sur la figure 5 qu’un systéme
selon l'invention comporte principalement deux élé-
ments. Le premier élément est un module électronique
7 générant principalement un signal électrique. Le
deuxieme élément principal d’'un systeme détecteur et
de mesure de positionnement selon l'invention est au
moins une électrode 10 ou 100 qui est apte a permettre
la mesure de la proximité d’'un obstacle vis-a-vis de ladite
électrode.

[0034] Le schéma blocs de la figure 5 montre que cha-
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que électrode 10 ou 100 est en interaction avec I'envi-
ronnement, référencé par 11. Dans la suite de la présente
description, on entend par « environnement » a la fois
I'air ambiant, un chassis de véhicule, une personne, un
obstacle physique, etc.

[0035] Comme le montrent les fleches de la figure 5,
le module 7 alimente électriquement chaque électrode
10 ou 100, de sorte que les électrodes 10 ou 100 créent
un champ électrique proche dans I'environnement 11.
L’environnement 11 influe a son tour surle champ proche
de chaque électrode 10 ou 100. Chaque électrode 10 ou
100 répercute les modifications de champ par une mo-
dification de I'impédance électrique qu’elle présente au
module 7. Le module 7 comporte des moyens 70 aptes
a mesurer ladite variation d’'impédance, et par consé-
quent la présence d’un éventuel obstacle a proximité de
I'électrode.

[0036] La figure 6 représente schématiquement la
composition d’'un module électronique d’un systeme dé-
tecteur selon l'invention, avec une impédance électrique
1000 équivalente branchée au module électronique.
[0037] Surlafigure 6, le module électronique 7 alimen-
te électriquement une impédance électrique 1000 équi-
valente résultant de la présence d’une ou de deux élec-
trodes dans le systéme selon I'invention, et dont la valeur
varie en fonction de l'influence de I'environnement sur la
ou lesdites électrodes. L'impédance 1000 est reliée au
module électronique 7 par deux bornes référencées par
73 et 77. La borne 77 fait office de masse du module
électronique 7.

[0038] Le module électronique 7 comporte principale-
ment un générateur 76, constitué d’une source de ten-
sion 71 en série avec une résistance série 72, qui produit
le signal électrique. Les bornes du générateur 76 sont
reliées aux bornes 73 et 77 pour I'alimentation de I'im-
pédance 1000.

[0039] Ainsi, le générateur 76 comporte une source de
tension 71 montée en série avec une résistance 72. La
source de tension 71 est apte a générer un signal élec-
trique basse fréquence, sinusoidal. La fréquence du si-
gnal électrique générée par la source 71 se situe dans
le domaine des basses fréquences (125 kHz par exem-
ple). La résistance série 72 a une valeur connue Rg.
[0040] La figure 6 montre également que le module 7
comporte un capteur 70 apte a mesurer la valeur Z de
l'impédance 1000 présentée au module 7. A cet effet, le
capteur 70 comporte d’une part une borne 75 reliée di-
rectement a 'impédance 1000 grace a une connexion
78 reliée a la borne 73, ainsi que d’autre part une borne
74 reliée a la résistance série 72 du générateur 76. La
borne 74 du capteur 70 est reliée a la résistance série
72 en amont de la borne 73 par rapport a la résistance
72, en sortie directe de la source de tension 71.

[0041] Laborne 75 mesure le signal Vm entre les bor-
nes 77 et 73, a savoir le signal aux bornes de 'impédance
1000, tandis que la borne 74 mesure le signal V délivré
par le générateur de tension.

[0042] La mesure des signaux V et Vm permet de me-
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surer la valeur Z de I'impédance 1000, la valeur Rg de
la résistance 72 étant par ailleurs connue.

[0043] Le module 7 comporte des moyens mesure de
positionnement et de détection 79 aptes a déterminer la
position de 'organe mobile 3 dans le cadre 2 en fonction
de la mesure de la variation d'impédance donnée par le
capteur 70.

[0044] La mesure de positionnement peut s’effectuer
au cours d’une phase initiale d’apprentissage de la po-
sition de I'organe mobile, sans obstacle. L'information de
la position est déterminée a partir de la valeur du capteur
70.

[0045] Les moyens 79 peuvent réaliser des mémori-
sations lors du passage de I'organe en des points parti-
culiers pour partitionner la courbe en éléments permet-
tant de remonter a la position de I'organe de maniére non
ambigué. Par exemple sur la figure 13, la valeur lue du
capteur peut correspondre au point B ou C de la courbe.
Mais l'information (mémorisée) indiquant que I'organe a
passé le point A dans le sens des positions croissantes
permet de conclure que c’est le point C qui est a consi-
dérer.

[0046] La figure 14 montre qu’'on peut constituer en-
suite des courbes limites, représentées en traits poin-
tillés.

[0047] Les courbes limites sont construites a partir de
tables de références, d’estimations polynomiales ou
autres. Elles sont associées aux comportements limites
du mouvement sans obstacle. Les comportements limi-
tes peuvent intégrer les pires cas de fonctionnement de
I'organe mobile, a savoir, entre autres, les frottements
minimal et maximal sur 'organe mobile, le niveau d’éner-
gie minimal et maximal de I'alimentation du moteur 8 et
tout autre parametre influant sur la courbe de la figure 13.
[0048] Lesfigures 15aa15d montrentqu’une stratégie
de compensation/recalage des variations de I'environ-
nement (liées a '’humidité, a 'usure des joints, a la pous-
siere, ou a d’autres phénoménes) peut étre mise en
oeuvre au cours de la vie du systéme pour recaler la
courbe de référence et fixer a nouveau les courbes limi-
tes. Ainsi, la figure 15a représente la mise en place de
I'apprentissage de la mesure du capteur en fonction du
positionnement de I'organe. La figure 15b montre la mise
en place des courbes limites. La figure 15¢c montre une
dérive environnementale au cours de la vie du systéme.
La figure 15d montre un recalage des courbes limites
pour prendre en compte la dérive.

[0049] La compensation pourra avantageusement
étre mise en oeuvre lors d’'un mouvement automatique
sans obstacle ou lorsque la partie mobile atteint un point
de référence (butée mécanique par exemple) dans le cas
d’une portiére automobile.

[0050] Les courbes des figure 13 a 15 peuvent bien
entendu subir du conditionnement et/ou du traitement de
signal et/ou dufiltrage et/ou des transformées pour amé-
liorer leur qualité.

[0051] Les moyens 79 sont de plus aptes a détecter
la présence d’un obstacle a proximité du cadre 2 et/ou
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de I'organe mobile 3 en utilisant la détermination de la
position de I'organe mobile dans le cadre, en identifiant
un écart de la trajectoire de I'organe mobile vis-a-vis
d’une trajectoire attendue de I'organe mobile. Une dé-
tection par un tel écart est représentée sur la figure 16.
[0052] Lesfigures 17aa 17cmontrent que les moyens
de mesure de positionnement et de détection 79 sont en
outre aptes a détecter la présence d'un obstacle lors
d’une variation importante (figure 17b) ou rapide (figure
17c) de I'impédance de I'électrode, c’est a dire lorsque
I'amplitude de la variation et/ou la vitesse de la variation
sont supérieures a un seuil. Dans le cas de la figure 17b,
I'obstacle est détecté car la valeur donnée par le capteur
est inférieure a un seuil donné de I'impédance. Dans le
cas de la figure 17¢, 'amplitude de la variation et/ou la
vitesse de la variation sont supérieures a un seuil, a sa-
voir que la variation de la valeur donnée par le capteur
est importante dans un intervalle de temps trés court.
[0053] La détection peut faire appel a d’autres con-
cepts (traitement du signal, filtrages, transformées et no-
tamment transformées en ondelettes ou autres procé-
dés) pour améliorer sa quauté.

[0054] La figure 18 montre que les stratégies de dé-
tection d’obstacles par une mesure d’impédance (par
seuil fixe comme sur le cas de la figure 17b ou par va-
riation comme sur le cas de la figure 17c, ou autre) peu-
vent étre associées au principe des courbes limites pour
réaliser une détection de I'obstacle dont le critére de dé-
tection (seuil fixe ou variation ou autre) est paramétré
aux conditions environnementales.

[0055] Le seuil peut dépendre de la position courante
de la partie mobile, des conditions environnementales et
de paramétres d’évolution liés au systéme (par exemple,
une estimation de la variation dans le temps des frotte-
ments du joint pour une portiere).

[0056] Comme on I'a vu, les moyens 79 sont aptes a
mesurer la position de I'organe mobile et la proximité
d’un obstacle.

[0057] Un premier mode de détection de la proximité
d’un obstacle est la détection par la variation de I'impé-
dance pour les obstacles présentant une impédance fa-
cilement mesurable. Un deuxiéme mode est la mesure
de la position de I'organe mobile freiné par un obstacle
(obstacle difficilement détectable par la mesure d'impé-
dance).

[0058] Les deux modes sont associés pour réaliser le
contrdle de 'organe mobile.

[0059] Lafigure 7 montre un premier exemple de mode
de réalisation d’'un systéeme de détecteur d’un obstacle
mettant en oeuvre les principes de la figure 6.

[0060] Surlafigure 7, les éléments du module électro-
nique 7 restent identiques a ceux de la figure 6.

[0061] Le module électronique 7 alimente dans le cas
de la figure 7 deux électrodes 10 et 100 reliées entre
elles par une impédance 111 correspondant a l'impédan-
ce de l'air Zair.

[0062] Une des deux électrodes 100 fait office d’élec-
trode de masse et est reliée a la borne 77. L’électrode
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100 peut étre située sur un cadre, tandis que I'électrode
10 peut étre située sur une partie supérieure d’'un organe
mobile associé. Par exemple, dans le cas d’une portiere
de voiture, I'électrode 100 peut étre située sur le cadre
de la portiére ou directement sur le chassis, et I'électrode
10 sur la tranche supérieure d’une vitre mobile dans le
cadre.

[0063] Les deux électrodes 10 et 100 présentent une
impédance électrique au module 7 d’autant plus impor-
tante que la distance les séparants est grande.

[0064] La figure 8 représente un mode de réalisation
dans lequel I'électrode unique 10 est montée sur la partie
supérieure d’'un organe mobile 3— par exemple la vitre
- d’'une portiére 1 de véhicule automobile comportant un
cadre 2. L’électrode 10 peut se situer sur toute zone de
I'organe mobile. Elle peut ainsi se situer sur la partie in-
terne et/ou externe de ce dernier. Elle peut également
étre noyée dans la masse de I'organe mobile.

[0065] L’électrode peut étre constituée d’'une partie
conductrice localisée, comme par exemple un conduc-
teur électrique et/ou une piste et/ou une autre technolo-
gie de réalisation d’un conducteur sur 'organe mobile ou
autre. L’électrode peut également étre constituée d’'une
partie conductrice répartie, comme par exemple une dé-
pose en couche mince conductrice sur 'organe mobile
ou autre.

[0066] Avantageusement, au moins une partie des
éléments de dégivrage d’une vitre de portiére peuvent
former une électrode.

[0067] Comme on I'a vu, le détecteur est utilisé selon
un double mode. Un premier mode est I'utilisation en tant
que détecteur d’obstacles, et un second mode est I'utili-
sation en tantque capteur de position absolue de 'organe
mobile dans le cadre. La détection et la mesure du po-
sitionnement sont effectuées par les moyens 79.
[0068] Dansle premier mode, les moyens 79 détectent
une variation importante ou rapide de I'impédance de
I’électrode.

[0069] Dans le second mode, on utilise le fait que
I’'électrode, par exemple située sur I'organe mobile, est
influencée par I'environnement, et notamment les parties
conductrices de la portiére 1 et du cadre 2, dans le cas
d’une portiére de véhicule. Une montée et/ou une des-
cente sera vue par I'électrode selon un certain profil qui
rendra compte de sa position dans le cadre 2.

[0070] On avue que des algorithmes de traitement de
linformation de I'électrode sont mis en oeuvre. Les al-
gorithmes classiques peuvent étre du type apprentissa-
ge et/ou étre des tables de référence et/ou des compen-
sations environnementales et/ou du conditionnement
et/ou du traitement de signal et/ou filtrage et/ou transfor-
mées par exemple.

[0071] Il est alors possible de remonter a I'information
de la position de la vitre. A partir de la position de 'organe
mobile, il est possible de mettre en place une stratégie
de contréle pour détecter un obstacle, notamment lors-
que celui-ci n’est pas facilement détectable (de par sa
nature) par le capteur utilisé selon le premier mode.
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[0072] L’organe 3 est entrainé en déplacement par un
moteur 8. On comprend que I'application a une portiere
d’un véhicule est donnée a titre d’exemple et que I'élec-
trode unique peut étre montée sur n'importe quel organe
mobile dans un cadre. Dans le mode de réalisation de la
figure 8, on simplifie le systéeme détecteur de la figure 7
en supprimant I'électrode de masse 100, la masse du
systéeme étant alors reliée au chassis du véhicule.
[0073] La figure 9A montre que les éléments du mo-
dule 7 restentidentiques a ceux de la figure 6. L’électrode
10 reste alimentée par le générateur 76 entre la borne
73 etlaborne 77. La borne 77 qui constitue la masse du
générateur 76 est reliée au chassis 12 du véhicule. Le
chassis 12 du véhicule peut étre formé du cadre 2 ou
d’une quelconque partie conductrice de la portiére 1 ou
du véhicule.

[0074] La continuité électrique dans un circuit compor-
tant I'électrode 10 est assurée par les impédances élec-
triques suivantes.

[0075] L'impédance 14 matérialise les impédances
entre le chassis 12 et la terre 13. L'impédance 14 a une
valeur Zct. L'impédance 15 matérialise un regroupement
des impédances entre I'électrode 10 et la terre 13 d’'une
part et I'électrode 10 et le chassis 12 d’autre part. L'im-
pédance 15 a une valeur Zair.

[0076] La figure 9B représente schématiquement le
mode de réalisation de la figure 9A sous forme du sché-
ma équivalent de la figure 6. On voit donc que lorsqu'’il
N’y a aucun objet ou obstacle a proximité de I'électrode
10, on se raméne au cas de la figure 6 en mettant en
série les impédances 14 et 15. La valeur de 'impédance
équivalente présentée au module en I'absence d’obsta-
cle a proximité de I'électrode 10 est donc égale a Zct +
Zair.

[0077] Les figures 10A a 12 représentent schémati-
quement plusieurs cas de figures de détection en fonc-
tion de la position d’'un obstacle par rapport a I'électrode
10.

[0078] Lafigure 10A représente le cas ou une person-
ne a I'extérieur du véhicule s’approche de I'électrode 10.
Une personne a I'extérieur du véhicule est liée a la terre
13. Elle raméne une impédance de valeur Z matérialisée
par 'impédance 16. L'impédance du modele du corps
humain est par exemple constituée d’'une capacité en
série avec une résistance.

[0079] La figure 10B représente schématiquement le
mode de réalisation de la figure 10A sous forme du sché-
ma équivalent de la figure 6. On voit donc que la valeur
de 'impédance présentée au module 7 est modifiée par
rapport au cas de la figure 9B. L'impédance 16 addition-
nelle est en effet branchée en paralléle de I'impédance
15.

[0080] La modification de la valeur de I'impédance
équivalente présentée par I'électrode 10 au module sera
détectée par le systéme détecteur. Le systéme détecteur
peut alors en déduire la présence de I'obstacle a proxi-
mité de I'organe mobile et arréter le moteur d’entraine-
ment 8.
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[0081] Les moyens de mesure de positionnement et
de détection 79 détectent la présence d’'un obstacle lors
d’une variation importante ou rapide de 'impédance de
I’électrode. On se situe alors dans le premier mode d’uti-
lisation. Les moyens de mesure de positionnement et de
détection 79 détectent la présence de I'obstacle lorsque
I'amplitude de la variation et/ou la vitesse de la variation
sont supérieures a un seuil.

[0082] Lorsque I'obstacle n’est pas simplement détec-
table par ce type de mesure, le systéme peut utiliser le
second mode. Il s’agit alors d'utiliser la mesure de la po-
sition de I'organe mobile, pour en déduire la présence
d’'un obstacle qui modifie le mouvement normal de I'or-
gane, en identifiant un écart de la trajectoire de I'organe
mobile vis-a-vis d’une trajectoire attendue.

[0083] Lafigure 11Areprésente le cas d’'une personne
ou d’un objet formant obstacle situé a l'intérieur du véhi-
cule et s’approchant de I'électrode 10.

[0084] Cette personne est liée au chassis 12 et non
plus a la terre 13.

[0085] La figure 11B représente schématiquement le
mode de réalisation de la figure 11A sous forme du sché-
ma équivalent de la figure 6. L'impédance 16 addition-
nelle est mise en paralléle des deux impédances 14 et
15 en série. La encore, le module 7 est apte a repérer
une variation de I'impédance qui lui est présentée par
I’électrode 10.

[0086] La figure 12 représente schématiquement le
cas ou une personne a 'extérieur du véhicule s’approche
du chassis 12 du véhicule et non plus de I'électrode 10.
[0087] Cette personne ameéne une impédance 16
d’une valeur Z (on rappelle que 'impédance du modéle
du corps humain est par exemple constituée d’'une ca-
pacité en série avec une résistance). Cette impédance
16 estbranchée entre le chassis 12 etlaterre 13, puisque
la personne a l'intérieur du véhicule est liée a la terre 13.
Cependant, la valeur capacitive de I'impédance 14 est
tellement importante devant la valeur capacitive de I'im-
pédance 16, que I'impact sur la valeur globale de I'impé-
dance équivalente présentée au module 7 est négligea-
ble lors de la mesure. Ainsi, une personne s’approchant
du chassis 12 et non pas de I'électrode 10 ne sera pas
repérée par le module 7.

[0088] Plusieurs autres cas sont possibles lorsqu’une
personne s’approchant du véhicule intercale un obstacle
entre le cadre 2 et 'organe mobile 3.

[0089] Sila personne se situe en dehors du véhicule,
on se rameéne alors au cas des figures 10A et 10B.
[0090] Sila personne se situe dans le véhicule, on se
rameéne alors au cas des figures 11A et 11B.

[0091] Enfin, si I'obstacle n’est pas intercalé entre le
cadre et 'organe, on se rapporte alors au cas des figures
9A et 9B a vide et le fonctionnement de I'organe mobile
n’est pas modifié.

[0092] Onvoitdonc qu’on détecte un obstacle dés qu'il
est a proximité de I'électrode, a savoir I'organe mobile.
Lorsque I'obstacle n’est pas simplement détectable par
ce type de mesure, le systeme peut utiliser le second
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mode, utilisant la mesure de la position de I'organe mo-
bile pour en déduire la présence d’un obstacle qui modifie
le mouvement normal de la vitre, en identifiant un écart
de la trajectoire de 'organe mobile vis-a-vis d’une trajec-
toire attendue.

[0093] Les développements qui précédent décrivent
une liaison entre chaque électrode et le module qui est
du type filaire. Bien entendu, une liaison sans contact est
également possible (par couplage capacitif ou magnéti-
que ou par transmission de radiofréquences).

Revendications

1. Procédé de mesure de positionnement d’'un organe
(3) mobile dans un cadre (2) et de détection d’un
obstacle a proximité du cadre (2) et/ou de I'organe
mobile (3), comportant des étapes selon lesquelles :

- un module (7) électronique relié a au moins
une électrode (10) apte a étre montée sur le ca-
dre (2) et/ou 'organe (3) mobile associé génére
un signal électrique, I'électrode présentant une
impédance électrique au module ;

- un capteur (70) du module (7) mesure la va-
riation de 'impédance électrique présentée au
module (7),

- caractérisé en ce qu’il comporte une étape
selon laquelle :

- des moyens de mesure de positionnement et
de détection (79) déterminent la position de I'or-
gane mobile (3) dans le cadre (2) en fonction de
la mesure de la variation d’impédance donnée
par le capteur (70).

2. Procédé selon larevendication précédente, dans le-
quel les moyens de mesure de positionnement et de
détection (79) déterminent la position de I'organe
mobile par un apprentissage et/ou des tables de ré-
férence et/ou des compensations environnementa-
les et/ou du conditionnement et/ou du traitement de
signal et/ou du filtrage et/ou des transformées.

3. Procédé selon I'une des deux revendications précé-
dentes, comportant une étape selon laquelle les
moyens de mesure de positionnement et de détec-
tion (79) détectent la présence d’'un obstacle a proxi-
mité du cadre (2) et/ou de I'organe mobile (3) en
utilisant la détermination de la position de I'organe
mobile dans le cadre.

4. Procédé selon la revendication précédente, dans le-
quel les moyens de mesure de positionnement et de
détection (79) détectent la présence de I'obstacle en
identifiant un écart de la trajectoire de I'organe mo-
bile vis-a-vis d’une trajectoire attendue de I'organe.

5. Procédé selon I'une des revendications précéden-
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10.

11.

tes, dans lequel les moyens de mesure de position-
nement et de détection (79) détectent en outre la
présence d’'un obstacle lors d’une variation impor-
tante ou rapide de I'impédance de I'électrode.

Procédé selon la revendication précédente, dans le-
quel les moyens de mesure de positionnement et de
détection (79) détectent la présence de I'obstacle
lorsque 'amplitude de la variation et/ou la vitesse de
la variation sont supérieures a un seuil.

Procédé selon I'une des deux revendications précé-
dentes, dans lequel la détection utilise un condition-
nement et/ou du traitement de signal et/ou dufiltrage
et/ou des transformées.

Procédé selon 'une des quatre revendications pré-
cédentes, dans lequel le module (7) stoppe et/ou
inverse le déplacement de 'organe (3) en cas de
détection d’un obstacle.

Systéme de mesure de positionnement d’'un organe
(3) mobile dans un cadre (2) et de détection d’un
obstacle a proximité du cadre (2) et/ou de I'organe
mobile (3), comportant :

- au moins une électrode (10) apte a étre montée
sur le cadre (2) et/ou l'organe (3) mobile
associé ;

- un module (7) électronique relié a I'électrode
et apte agénérerun signal électrique, I'électrode
présentant une impédance électrique au
module ;

- un capteur (70) du module (7) apte a mesurer
la variation de 'impédance électrique présentée
au module (7),

caractérisé en ce qu’il comporte des moyens de
mesure de positionnement et de détection (79) aptes
a déterminer la position de I'organe mobile (3) dans
le cadre (2) en fonction de la mesure de la variation
d’'impédance donnée par le capteur (70).

Systéme selon la revendication précédente, dans le-
quel les moyens de mesure de positionnement et de
détection (79) sont de plus aptes a détecter la pré-
sence d’un obstacle a proximité du cadre (2) et/ou
de l'organe mobile (3) en utilisant la détermination
de la position de I'organe mobile dans le cadre en
identifiant un écart de la trajectoire de I'organe mo-
bile vis-a-vis d’'une trajectoire attendue de I'organe
mobile.

Systéme selon I'une des deux revendications pré-
cédentes, dans lequel les moyens de mesure de po-
sitionnement et de détection (79) sont en outre aptes
a détecter la présence d'un obstacle lors d’une va-
riation importante ou rapide de 'impédance de I'élec-
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trode.

Systéme selon larevendication précédente, dans le-
quel les moyens de mesure de positionnement et de
détection (79) sont aptes a détecter la présence de
I'obstacle lorsque I'amplitude de la variation et/ou la
vitesse de la variation sont supérieures a un seuil.

Systéme selon I'une des quatre revendications pré-
cédentes, dans lequel I'électrode est formée au
moins partiellement par des éléments de dégivrage
d’une vitre de portiére de véhicule.
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